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第 2 章では、提案するロボットを用いた歩行計測手法について述べた。 
第 3 章では、運動学的パラメタである膝関節、股関節、足関節を代替する下肢関節の三次元座標
の推定手法を提案し、これらを用いた下肢関節角度の算出方法について述べた。 











第 6 章では本論文の結論と今後の展望を述べた。 
 
以上、要するに、本論文は、非接触型センサ搭載ロボットを用いた歩行パラメタ推定手法を提案
し、居住者の健康な生活の支援を目指したもので、社会的に多大な貢献が期待される。よって、本
論文の著者は博士(工学)の学位を受ける資格があるものと認める。 
 
 
学識確認結果 
 
学位請求論文を中心にして関連学術について上記審査委員会委員で試問を行
い、当該学術に関し広く深い学識を有することを確認した。また、語学（英語）
についても十分な学力を有することを確認した。 
 
